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@ Einrichtung zur Regelung der Drehgeschwindigkeit eines Kraftfahrzeuges um die Hochachse 



0\e Erfindung betrifft elne Einrichtung zur Verfoesserung 
der Stabflitat eines Kraftfahrzeuges hmsichtlich Drehbewe^ 
gungen um seine Hochachse, wobei ein fahraeugfest mon- 
tierter Drehgeschwindigkeit$nnesser» insbesondere ein Fa- 
serkreisel vorgesehen fot, der auf die Lenkung und/oder die 
Bre^skraft der Rdder in dem $lnne einwirkt daft die Dreh- 
geschwindigkeit den durch die ijenkbetatigung yorgegetw- 
nenWerteinh&lt. 

pie Erfindung ermdgiicbt elne verbesserte Spurbaltung im 
Felle einer Brentsiing bei der Verwehdung eines Antiblok- 
ktersystems. Oaruber hinaus kann die Drehgeschwindigkeit 
Oder der Kurvenradius bel einer Kurvenfahrt stabiltsiert war- 
den. 
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PatentansprOche 



male Bremskraft dann cmclt werfen. J?*^ 



rai^u^i>r-~-- jjjjjg Bremskratt aann enu»i, , 

X HUfskraftlenkm.g W'afi*'^^'^?^'^- wE tarn. U die RadcrbelderFrf«eu^ 

3^TS^Drehgeschwindigkci«^^^ f^K I^W«rfP ««« »• "^tZ 

iKlL)ndere ein Faserkreisel vorgcsehen .st. d^r io ^^^^^^^^ Bremskraft iind deroenteprcchend 
«^KKung«nd/oderdieB«n»kraftderR^^ StoS^'^'^'^^'^^-^f "^"ffi 
Scr In dem Sinne einwirkt. daB die Drehgeschwm- «^J^^^ „eist ein KomproimB durchgefOhrt 
Sk^t den durch die Unkbetitigung vorgeg.be- ^^Sg^l^,,) ^ei dem <lie BrenjJ^jtob^ 

ri^S'UAnspruch.. dadu«*ge.enn- » -^-^S^^ffs^SISS^ . 

zdStdaDTdcr Drehgesdiwindigkejlsmewer so- ^n R^^^-^^Jden Radem beiite Fdimugseitoi 

w1r^efAusschlag des Unk«d«^^^ fu^^riS dadurch bedingte Dj^J^ 

fidls die Radgeschwindigkeitesensoren aes Anu H^g-wmuBinKaufgenonMnenweidMi. . 

commrtOT sind. und daB dessen Ausgang d e Unk- 20 _ j^^.^Xeschwindigkeitsinesser verwendet. aas d«^ 

S2h XdteUnkstellung der RSder sowie gege- J^^^el R=Jg^* "^j^^ wenigstens am.»hemd 

&^5ieB«»nsk,aftederRMernachemem '^^'?^„ kann. Es sind auch zu^l^bd^ 

voreeKAenenProgrammbeeinnuBt ^ ^ ^Messung der wahren Fahixeuggeschwiwfigkett m 

iffltungnaaAnspnichl «nd2^dad«rch^ vorgeschlagen ^rd«.^ 

kennzekdinet. daB das Programm des Mikrooom 25 . /de-OS 21 48 384. DE-OS 24 999») 

SSta Falle einer Bremsung Ober «tes A.ntiblok- ^^l^^Jf^u ^ines ^ 

KSs^einenmimaleBremskraft^^^^ Et^elJ W-mgung in FahrtrSd-tung (DE- 

tiifcr Verhinderung e ner DrehbcscMeunigung um lunB 

SrHocKe errielt. und daB es abMng.g vom »g.J"XbekannteinenMlkr6computwzov^^ 
^ahrzS^p. von der Bel^t«ng. ^retog und 30 .^^i^/^jj Sw,ten der 

dem StraBenzustand verandert werden kann. u^a °^^g,u„gderRadbren>skrafteuiiisetzt _ 

dKe Veranderang vom Fahrers.tz aus betaugt R^eli^jg ° bekannten ABS-System«« btobt 

:^;L£g nach Anspruch 1 bis 3. dadurch ge- ^S^^^^^-SraSS^^ 
teSKdaObeiAusfalldesMikrocomputers 35 ""^^^^^fSfeinw Vollbremsung der 
S« Regekystems die Regelgriiflen auf emen °^ert fet und nicht in der Lage tot. d«i«*- 

SnsiTten ->tUeren Wert gd^^^^^^^^^ SKSmoment durch eine gezielte U«kbewe- 

daBeinsolcherAusfalldemFahrwai^^eigtwi^ Eungwiederauszugleichen. ^ . Brfs«h,n» 

5. Einrichtung nach Anspruch 1 b«*.^^"«=5 „ ^^ad^ dem Gedanken der vorlie^ito E^lg? 
keniaeichnet. dafl das Regelsystem fOr die Fahr- 40 ""^^ Nachteil dadureh vernueden, daB em W>r- 
S Snur im FaHe finer BS"g«5|^ T ugS monSSfer Drei.gescl«rf»*gk«Um«^^^ 
schlltetwirdundbeinormaJemFahrbctnebstiUge- ^^„dere ein FaserlcreiMi vo|«e«l«m 

aSchtungnacb Aasprucb. .3 5^^^^^^^^^ Sw^ttSSS^^J.^-^'^* 

S^Ln Unearbesdileunigungsmesser beem- oSgS^Skeit Null Alt das Fd^ 

nuBtwird. u , Ki. « H«larch «■ der beabsichtigten !3eradMU»frt«rt I^tort 

7 Enrichtung nach Anspruch 1 bis 6, dwlur^ gc "« „ . . j polgerege ung durdi eine UnUJean 
LSfcSdaB zur EmitUung der Jf^r- 50 ' "^^^^ S ei^e lOive mitton»U««r Dieh- 
S^todigkeit und/oder der wahren Fahrtnch- *der konstaatem *^ 

^ der Mikrocomputer Signale ernes im opU- gesctwm^^^^ 

Siodwimlnfriiotbereicharbeiten^^^^^^ tSnSdtSHodiadiseiidttt^ 

S^^&*eitsroessers erhait. der die Relativge- ^^^^^rT^die maximale Bremswirkung des 

S^^ScS^Twischen Fahrbdu. ^ Fahrzeug « J^^^ (ST individueHe B^ 

Sen^ig erreicht werten. ohne daB das Fd«eug der 
^ Schleudcrgefahrausgesetztist . ^ 

DerErrmdungr.egtdieAufgabezugrun4.*eSta}H^ «. .„XjS:^::jerdaWbeSiS^^ebe. 
tat^r„eTSftffhrzluges/,nsbesondereb^ '^SgeS^^Jindigkeit {i-B. Dr^W«*2!?C 

uneleichmaBiger oder glatter FahrbahnbeschaffCT^ Mum Prioritat besitzt Dies hat zur F Igft daB mdwn 
rShenundinsbesonderebeimBremsvorgangdas 3,^:1 die Lenkkntftzj^Veriu^^^^ 

sog:Schleudem zu verhindeiiu . „ bewegung nicht mehr a»sreicht eme V^«^^ 

AtrK'S^^S-v^Stk't ^rnJi^^tderstarkerbremsendenRaderb^^^ 

^dr r S3^S?^ IMi^r gem^.^ ^^Sden FasertcreM - ^ S.«->'"*^^ 

Bremskraft der RBder entsprechend geregelt wiMl. Be» 
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ter genannt - steht heutc ein roboster. empHndBclj^ 
««l%reiswerter Sensor zur M«svng Drehge^ 

^^der Wendekrdsel). FOrdic Regelung der BrenBkrtf- 5 

uZng tew. Radstellung ^^^'"S 
und BCKbenenfalls cntsprechend modifiwertes Miits 

Die Eriindung wird nun anhand von Rg. 1 . Fig. 2 und 

Rg. 1 zeigt das PriKrip der Eriindung. _ 
Sff 2 zeiirt ab Bwspiel die Anwcndung bei einem 
aSigen Fahrzeug mit einem AntibkKkie.^y«cm ,5 

^^'^^iS^Sr^'lUwendung.^^^^^^^^ 

2-a^gen &g Jit ein^ ^J^S^ 
mit l.Kanal-Druckstcuervcntilcn und der zusfttzucncn ^ 

AtLLmS; Knem. t^YKSSr* 
sowieBedfirai-undAnzeigetafelfOrdcnFahrer. 

ta d«^ Ite 3 sind die Sensorleitungen g^tnchelt 
uirfVsteierieitimgcnvoBaosgezogengezeichnet 

InRg>tb«Eeiciuiet: ^ 

FJC den Faserkreisel 
jiC den Mikrocomputer 

1 die4IUder 

2 dasLenkrad « 

3 die Hilfskraft-Lenkeinnditung *• 

4 dieSensoridumgenfOrdieRaddrehzahl 

5 dieSensorieitungdesFaserkreisels 

6 dieSensorleitongfardieLenkstellung 

7 SeSteuerleitungenfardenRad-Bremsdruck 

i SfsSeitung for die Radstellung be. der 35 
HiWskraft-Lenkung. 



Wird die Erfindung ohne Einbezichung der Sww- 
I Jnkme angewcndet so entfaUt die Uitung 8 und ge- 

far die Servo-Unkung angewende^ ohne <>aB e n Ann 
btekiersystem (ABS) vorhanden .st. so entfallen die 

^S.i'SgemWteFunktion istwiefolgt- p^^^ ^ 
de^pSSSmpHngt der Mikrocomputer d.e In- 45 
f^Sttflber die tatsachliche Drehgesdiwtnd.gkeu 

vereBchen mit der SollgrOBe, die aus den Sensorsign* 
[^iSXTenkstellu^g (Uitung 6) sowied^^^^ 
^w^iigkeit (Ober die Leitungen 4) » 
^r3Sr mffer^nz zwischen IstgrflBe ^^^f^^^, 
rechnet der Mikrocomputer 

™<.te einerseits fOr die BednHussung der Hilfskr^t- 
C£nrabrdieWleit»ng«unda„d^^^^ 
BS^ns des Radbrerosdruckes der 4 Rider Ober 55 
Se sSSigen 7. Das Programm «t h^be, vor- 
TUffswNse so ausgelegt, daB eine maximale Bremskraf t 

huiividual-Regelung ^>^^'"'»'^r,nn^rM«- 60 
schieht Ein resultierendes Drehmoment soB vo™"^ « 
Sdurch die RadsteUung der Unkungausgeg^Kh^ 

&st wenn dieses nicht mehr wirksani od^ «i 
SrwUteun ist. soil der Radbremsdruck des Anti- 
Se^jSimSinneeinerVerminderungdesr^^^^^ 

Sden Drehmomentes beeinfluBt werden. Damit 65 
dte grfo^erte StabiMt des Fahrzeuges um die 

rddit Wird die Erfindung ohne Einbeaehung des M.its 



kraft-Lenksystems (Servolenkung) angewendet. so kam 
S^der Radbremsdruck beeinfluBt ^^'de.^ H.erb« 
kann der Mikrocomputer einc Sensoranzeige fiber dw 
Sstellung(Uitung6)zurEpielung«ne^^^^ 
nen Drehgeschwindigkeit beim Kuryenfahren benot. 
ze^ Fehlt dieser Sensor fiber die^L^isflunR so 
auf die Drehgeschwindigkeit NuU (Gcradeausfahrt) »e- 
regelt In diesem Fall SoU die Regelung nur un FaMe 
riner Bremsung wirksam werden ""^ be. normater 
F^hrt ausgeschdtet sein. 1st kein AnfWodaersjR Man 
vori«nden.sokam.dieErfindungauch^u^^^^^^^^^ 
kraft-Lcnkung benutzt werden. In diesem ™>e ^f"" 
der Mikrocomputer aus dem Sensorsigna^ dw Faser- 
Kiseb sowie aus den Signalen fOr die Unkstellu|« und 
die Fahrtgeschwindigkcit das Steuersignal fOr die Ser- 
^UnkJ^ berechnen. wotei entweder auf «M 
schHebene Drehgeschwindigkeit o^«^f 
schriebenen Kuryenraclius als SoBwert bin geregelt 

*ror die Bestimmung eines gOnstigen oder nahezu ^ 
timalen Programmes des Mikrpcomputers kann auf be- 
kSte Verflhren der SimulaUpii oder Berechnung y«- 
Ster »nd nichtlinearer Regelkreismodelle zurtck- 
gekriffen werden (siehe Z.B. Dissertation von R. Sw* 
KtSl far Steuerungs- upd RegelungstechnA der 
TechnischenUniversitatMOnchen). 

optimale Programm des Mikroc<,mputers 
hftneig von den Fahrzeugdaten. wie Gew.cht,Trttghejtt- 
moS Belastung. Bereif ung und von der JFalut^^^^^ 
schaffenheit Deshalb kann es cntsprechend vertader- 
£ sSn und in Abhtagigkeit diescr Daten emgestelh 
lerdea Ebenso kann es gegebenenfalb nur m besonde- 
Ten Shuationen, z. B. bei einer VoUbremsung, emge- 
sSalwrwSS^ Aus Sicherheitsgrfinden ist dafOr zu 
daB beta Ausfall des Mikrocomputers oder d« 
^Selist««w^die SteuergrftBen bestimmte unkritische 

Wcrtcannchmen. 
lnFlg.2bedeuten: 



FJCderFaserkreisel 
/iCdcr Mikrocomputer - 

1 die4Rader 

2 dasLenkrad 

3 die HilfskraftrLenkcinrichtung 

4 ctieSensorcnfardieRaddrehzaW 

5 dieScnsorieitungenfardieRaddrehzahl 

e (Ue Sensorlcttung des Faserkreise 

7 dieScnsoricitungfardieLenkstellung 

8 das 2-Kanal-Driicksieucrventd des Antibloic- 

9 diSerieiiungen 

10 SremszylinderdesAntiblockicr^ystems 

11 die Druckleitungen zu den Bre^nfJ^'^^^^"!,..,^ 

12 dieSteuerleitungfilrdieRadstcUungdcsHilfs 

kraft-Lcnksystcms 
InFig.3bedeuten: 

FK der Faserkreiscl 
/iC die Mikrocomputer 

1 dieARader 

2 dasLenkrad 

3 die Hilfskraft-Unkeinrichtung 

4 dieSensorenftirdieRaddrehzahl ^ 

5 die Sensorieitungen f flr die.Ra^drehzahl 

6 die Sensoricitung des Faserkreiscl 

7 die Sensoricitung fQr die Lenkslellung 
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ft das I'Kanal-pnjcksteuerventil des Antiblok- 
jdersystems 

9 dieSteuerieitungenzum t-ICanal*P^ICksteuer- 
venlil 

10 dieBremszy{mderdesAmibiockiersystems s 

11 die Druckleitungen zu den Bremszylindem 

12 dieSteuerleitungfurdieRadstellungdesHUfs- 
kraft-Lenksystems 

13 den Linear-Beschleunigungsmesser 

14 die Sensorieitung vom Unear-Bechleunigungs- lo 
messer 

15 dieBedien^undAnzeigetafel 

16 die Verbindungsleitungen zwischen Mikrocom- 
puter und Bedien- und Anzeigetaf el. 

15 

Die Funktion der Beispiele von Fig. 2 und Fig«3 bt 
wje fOr Fig. 1 beschrieben wurda Hiefi>ei hi dargestellt, 
wie ein vprhandenes Anttbiockiersystem mitbenutzt 
werden kann. Ais Regler wird in Fig. 2 das 2-Kanal- 
Drucksteuerventil und in Fig. 1 das l-Kanal-Drucksteu- 20 
erventil verwendet IMe notwendigen Steuersignale 
werden vom Mikrocomputer nach den vorher erl&uter* 
ten Prinzipien beredmet ZusfttzUch Ist in 1^ 3 noch 
die M5^ichkeit elno* genauerai Memog und Berecfa* 
nung der wahren Fabrtgeschwindigkeit beim Auftreten 25 
eines Radschiupfes berOcksichtigt (Beschleunigungs- 
messer 13 mit Sensorleitung 14) beispieisweise gem&B 
DE 33 42 553 Al. Auch wird in Fig. 3 eine Bedien- und 
Anzeigetafel 15 mit den Leitungen 16 zum Mikrocom- 
puter verwendet mit deren Hilfe Programm^nderungen 30 
sowie entsprecbende Anzeigen zum Fahrer mOglich 
werden. 

Anstdle des Beschleunigungsmessers 13 kann audi 
ein vorzugsweise optischer oder im Infrarotbereich ar^ 
beitender Geschwindigkettsmesser verwendet werden, as 
der die Relativgeschwindigkeit zwischen Fahrbahn und 
Fahrzeug miSt Mit einem solchen Geschwindigkeits- 
messer kann auch die wahre Fahrtrtchtung ermittelt 
werden, woraus der Mikrocomputer die Drehgeschwin- 
digkeit des Fahrzeugeserrechnen kann. 40 

Durch die vorgeschlagene Messung oder Berechnung 
der Drehgeschwtndigkeit des Fahrzeuges uni seine 
Hochachse kann cfie Spurhaltung des Fahrzeuges bei 
der Geradeausfahrt oder der Kurvenfahrt verbessert 
werden, wodurch insbesondere eine Verbesserung der 45 
Bremswirkung bei der Verwendung eines Antiblodder- 
systems endelt werden kann. 
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